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Abstract 

A power closure panel control apparatus is independent of closure panel configuration and capable of a diverse 
range of remote and direct activation. Sophisticated safety features utilize an adaptive strategy to facilitate 
highly sensitive obstruction detection by learning the closure system's force requirement and applying a safety 
margin to it. The control system allows the closure panel to operate in a totally manual mode. 
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(5) Steuervorrichtung fur eine angetriebene Absperrung 

@ Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung fur angetrie- 
bene Absperrungen, die unabhangig von deren Konfigura- 
tion ist und auf verschiedene Weise fernbedient und unmit- 
telbar betatigt warden kann. Anspruchsvotte Sicherhefts- 
maBnahmen verwenden eine Anpassungsstrategie, um eine 
hochempfindliche Hinderniserfassung zu ermdglichen, in- 
dem die Krafterfordernisse des Systems ertemt und mrt 
einem Sicherhertsspielraum ausgestattet werden. Das 
Steuerungssystem gestattet eine vollig manuelie Handha- 
bung der Absperrung. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung fur eine 
angetriebene Absperrung, die unabhangig von der Aus- 
gestaltung der Absperrplatten ist und in verschiedenster 
Weise unmittelbar oder durch Fernbedienung betatigt 
werden kann. Sie ist besonders nutzlich fur Anwendun- 
gen bei Fahrzeugen. 

In der Architekturindustrie ist das automatische 
SchlieBen von Turen und verschiedenen solchen Ab- 

— nnmpuum ema migwrai akz^Ueiie weU^rDriiiefe 

Praxis. Angetriebene Garagentore, Fahrstuhlturen und 
Schiebeturen fur Sicherheitsbereiche wie beispielsweise 
EDV-Raume sind seit Jahrzehnten im Gebrauch. Obli- 
cherweise sind die Steuerungs- und Sicherheitseinrich- 
tungen solcher Systeme relativ einfacb, jedoch norma- 
lerweise von ausreichender Effektivitat 

Seit neuerem sind angetriebene Bewegungen von 
Fahrzeugtttren popular geworden, so daB Fenster, 
Schiebedacher, GleittOren und Hebetttren automatisiert 
worden sind Jedoch ben5tigen solche Systeme, im Ver- 
gleich mit den in architektonischen Anwendungen ange- 
troffenen Kraften, deutlich hohere Krafte zum Schlie- 
Ben und zur Befestigung unter aerodynamischen und 
nut der Sicherheit verbundenen Belastungen. AuBer- 
dem ist die Mehrzahl von Anwendungsfallen bei Fahr- 
zeugabsperrungen geometrisch nicht linear, so daB auf- 
wendige Automatisierungsmechanismen bendtigt wer- 
den. Die inherent groBen Antriebskrafte und komple- 
xen, nicht linearen Bewegungen solcher Absperrungen 
funren zu potentiell erheblichen Sicherheitsbedenken, 
weil einfache Einrichtungen zur Erfassung von Hinder- 
nissen vollstandig unzureichend werden. Zusatzlich zu 
Sicherheitsuberlegungen brauchen Fahrzeugsysteme 
auch hohere Funktionalitatsniveaus als ihre architekto- 
nischen Azialoga. Man mufi verschiedene Typen sehr 
aufwendiger Fernbedienungen genauso bedenken wie 
die Koordination der endgultigen Anbringung am Fahr- 
zeug und die Unfalltauglichkeit 

Die ublichsten Formen von Systemen zur Feststel- 
lung von Hindernissen uberwachen die Geschwindig- 
keit der Absperrungsplatte wahrend des Offnungsvor- 
gangs und des SchlieBvorgangs. Unterschreitet die Ge- 
schwmdigkeit eine vorgegebene Grenze, wird ange- 
nommen, daB dies auf einem Hindernis beruht Wenn 
sich ein Hindernis in der Bewegungsbahn der Absper- 
rungsplatte befindet steigt die zu Bewegung der Platte 
benotigte Kraft an. Die Betatigungsvorrichtung ver- 
sucht dann, diese zusatzliche Kraft zur Verfugung zu 
stellen, aber die Plattenbewegung verlangsamt sich, weil 
das System nicht starr ist Eine direktere Methode zur 
Erfassung eines Hindernisses ware die Oberwachung 
der fur die Bewegung der Absperrplatte bendtigten 
Kraft Bekannte Systeme verwenden diese Herange- 
hensweise nicht, da es ublicherweise aufwendiger ist 
Krafte zu Uberwachen. 

Die meisten Systeme, die Hindernisse ermitteln, in- 
dent sie Geschwindigkeiten uberwachen, beruhen auf 
einer konstanten Geschwindigkeit wahrend der gesam- 
ten Bewegungsdauer der Absperrplatte (wie beispiels- 
weise in US-Patent Nr. 4,980,618 geschildert ist> Wenn 
die Systemdynamik jedoch so angelegt ist, daB die Ge- 
schwindigkeit nicht konstant ist, ist ein Bezugspunkt ina- 
dequat, der auf einer festgelegten Geschwindigkeit be- 
ruht wen dies eine allzugroBe Geschwindigkeitsabwei- 
chung wahrend des Bereichs der Absperrplattenbewe- 
gung zulaBt, bei der die Geschwindigkeit am hochsten 
und daher die Gefahr am grdBten ist Es sind bereits 
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Abwandlungen bekannt, urn diese Geschwindigkeitsab- 
weichung zu verringent Es ist z. B. bekannt, wie Schind- 
ler im US-Patent Nr. 4,638,433 geschildert hat daB ein 
System in einem "Lernmodus" betrieben werden kann, 
5 wobei wahrend der Installation des Systems dieses be- 
trieben und die Bereichsbreite automatisch bestimmt 
wird. Die ist jedoch immer noch eine festgelegte Be- 
reichsbreite; wahrend die Notwendigkeit einer manuel- 
len Einstellung der Bereichsbreite eliminiert wird, muB 

?o^?£, verandern. Jones et al. (US-Patent Nr. 
4,831,509) haben die Empfindlichkeit dadurch gesteigert, 
daB die Motorgeschwindigkeit wahrend der gesamten 
15 Plattenbewegung wahrend eines "Lernprozesses" erfaBt 
wird. Obwohl dies eine Verbesserung darstellt muB 
auch em solches System "umgeschult" werden. Murray 
(US-Patent 5,278,480) verbessert diese Bewegung da- 
durch, daB jedes Mai, wenn die Absperrplatte erfolg- 
reich schkeBt, ein unterer Grenzwert fur die Geschwin- 
digkeit abgewandelt wird, und die Empfindlichkeit wah- 
rend der letzten wenigen Zentimeter der Bewegung da- 
durch erhdht wird, daB bei jeder Umdrehung die Motor- 
geschwindigkeit erfaBt wird. Jedoch ist auch diese Vor- 
gehensweise immer noch nur fttr solche Systeme geeig- 
net, die nicht starr sind, deren Starrheit sich mit der Zeit 
oder bei Anderung der Betriebsbedingungen selbst 
nicht andert die wahrend der gesamten Bewegung der 
Absperrungsplatte linear sind, und fur welche die Kraft 
mcht bekannt sein muB, die beim Auftreten eines Hin- 
dernisses erfahren wird. AuBerdem gehen alle bisher 
beschnebenen Systeme davon aus, daB sich das System 
mcht von einem Betriebsvorgang zum nachsten veran- 
dert In nicht-stationaren Systemen (Schiffe, Automobi- 
le usw.) ist das selbstverstandlich nicht der FalL Bei- 
spielsweise wird sich eine Schiebetur, die gegen eine 
Steigung geschlossen werden muB, langsamer oder 
schneller bewegen als ohne die Steigung. 

Das wohl groBte Problem aller Geschwindigkeitser- 
40 fassungssysteme liegt in der Annahme, daB die nicht 
behinderte Bewegung sich stets mit gleicher Geschwin- 
digkeit vollzieht unabhangig von Zeitablauf, Tempera- 
tur, Schwankungen der Antriebskraftquelle und ande- 
ren Bedingungen. Beispielsweise sind Schwankungen in 
der Antriebskraft von ± 50% bei batteriebetriebenen 
Systemen, wie man sie in Fahrzeugen findet keineswegs 
ungewdhnlich. AuBerdem schwankt die Gleichspan- 
nungsmotorgeschwinciigkeit proportional, je nach der 
angewendeten Technologic. Daher ist jedes System fur 
den Einsatz bei Fahrzeugen ungeeignet das auf der An- 
nahme einer konstanten Geschwindigkeit bei Abwesen- 
heit von Hindernissen beruht 

FQr mechanisch wirksame Gleichstromsysteme ist 
der Motorstrom eine gute Naherung fur die Kraft die 
auf erne Absperrplatte angewandt wird. Unter Verwen- 
dung dieser Grundannahme hat Vrable (US-Patent Nr. 
4,678,975) ein fur Fahrzeuganwendungen geeigneteres 
Verfahren vorgeschlagen. Sein System uberwacht den 
Motorstrom und die Betriebszeit Wenn eines von bei- 
den einen vorbestimmten Grenzwert uberschreitet 
wird angenommen, daB dies auf einem Hindernis beruht 
Goertler (US-Patent Nr. 4347,465) beschreibt eine Ab- 
wandlung, welche die Anwesenheit eines Hindernisses 
dann annimmt, wenn der augenblickliche Strom ober- 
halb eines vorbestimmten Grenzwertes liegt oder der 
Strom fur eine vorbestimmte Zeitdauer einen anderen 
vorbestimmten Wert ubersteigt Jedoch mQssen beide 
Systeme eine erhebliche Abweichung von iiblichen Be- 



30 



35 



45 



50 



55 



60 



65 



DE 196 49 698 Al 



triebsbedingungen zulassen, urn Qbliche Schwankungen 
durch Zeitablauf, Umgebungseinflusse und ubliche Ab- 
nutzung zu berucksichtigen, was dazu fuhrt, daB auf ein 
Hindernis ubermaBige Krafte einwirken konnen. 

Von anderen sind Verbesserungen dahingehend vor- 5 
geschlagen worden, daB ausdrucklich bestimmte Ande- 
rungen in den Betriebsbedingnngen dadurch einbezo- 
gen werden, daB sie gemessen werden. So hat z.B. 
Mintz (US-Patent Nr. 4,220,900) ein System offenbart, 
mlIOilj ilui MuuiUBlJWB Qb ew wmht a n d ihB ) w ri t b « i \ $ 



Antrieb anhalten, oder dadurch, daB sie die Bewegungs- 
richtung der Absperrplatte umkehren. Das Problem bei 
dem einfachen Anhalten des Antriebs liegt darin, daB 
wegen der "Elastizitat* des Gesamtsystems nach wie vor 
eine Kraft auf das Hindernis einwirken kann; dies be- 
deutet, daB das Hindernis zwischen der Absperrplatte 
und dem Offnungsumfang oder irgendeinem feststehen- 
den Objekt eingeklemmt werden kann. Das Problem bei 
der Bewegungsumkehr der Absperrplatte liegt darin, 
rinR dnri Hinriarnk ehanfnllr nanh win vnr rirtgHrlrrnrnt 



Vrable, mit einem vorbestimmten Grenzwert vergleicht 
Jedoch verbessert Mintz das System dadurch, daB der 
Grenzwert als Funktion der Temperatur angepaBt wird 
Wahrend hierdurch Temperaturabhangigkeiten ange- 
sprochen werden, werden andere Umwelt- oder Sy- 15 
stemeeff ekte nicht berQcksichtigt. 

Zuckennan (US-Patent Nr. 5,069,000) kann die brei- 
ten Grenzwerte verringern, ohne die Einwirkung be- 
stimmter Faktoren zu kompensieren. Er beschreibt ein 
System, welches den augenblicklichen Strom im An- 20 
triebsmotor uberwacht (was eine gute NSherung hin- 
sichtlich der SchlieBkraft mechanisch effizienter Syste- 
me darstellt) und inn mit dem zeitlichen Mittel des Stro- 
mes vergleicht. Wenn die Diff erenz einen vorgegebenen 
Grenzwert Oberschreitet, wird angenommen, daB dies 25 
auf einem Hindernis beruht Wahrend diese Herange- 
hensweise fur batteriebetriebene Systeme besser geeig- 
net ist, berucksichtigt sie keine Nicht-Linearitaten des 
Systems und erlaubt auch keine Hinderniserfassung 
wahrend des ersten Teils des Betriebs. Dies ist auch 30 
nicht fur Systeme geeignet, bei denen der Motors trom 
keihen genauen MaBstab fur die SchlieBkraft darstellt. 

Eine andere Form der Hindernisermittlung wird oft 
fur "starre" Systeme verwendet (d. h. Systeme, die ohne 
Verlangsamung gefahrliche Krafteinwirkungen bewir- 35 
ken konnen). In diesen Fallen werden Hindernisse durch 
"Lichtvorhange" oder irgendeine Abwandlung hiervon 
ermitteit In diesen Systemen wird ein Lichtstrahl quer 
zur Bewegungsbahn der Absperrplatte gerichtet Wird 
der Lichtstrahl unterbrochen, nimmt das System an, daB 40 
sich in der Bewegungsbahn der Absperrplatte ein Hin- 
dernis befindet Der Vorteil dieses Systems ist, daB zur 
Ermittlung eines Hindernisses keine Beruhrung mit dem 
Hindernis notwendig ist. Jedoch kann ein Lichtstrahl 
nicht die gesamte Kante der Absperrplatte abdecken, 45 
oder andere Oberflachen der Platte, so daB man sich 
nicht ausschlieBlich hierauf verlassen kann, um Hinder- 
nisse zu erfassen. AuBerdem neigen solche Systeme zu 
Funktionsstorungen unter der Einwirkung von Schmutz 
oder anderen Fremdteilen. 50 

Eine weitere Form der Hindernisermittlung verwen- 
det einen druckempfmdlichen Streif en an der f uhrenden 
Kante der VerschluBplatte. Das ist fur manche Anwen- 
dungen zweckmaBig, jedoch ist der Druckerfassungs- 
treifen bruchempfindlich, bewirkt Abdichtungsproble- 55 
me und schutzt nicht vor Hinderaissen, die den Streif en 
nicht unmittelbar beruhren. 

Noch andere Formen der Hinderniserfassung (bei- 
spielsweise beschrieben im US-Patent Nr. 4,039,222) be- 
ruhen auf mechanischen Einrichtungen, wie etwa eo 
Rutschkupplungen, Federn und Oberdruckventilen. 
Diese leiden jedoch alle an Ungenauigkeit, Einstellungs- 
schwierigkeiten und der Unfahigkeit, sich auf sich an- 
dernde Umgebungs- oder Systembedingungen einzu- 
stellen. 65 

Die hier geschilderten bekannten Systeme unter- 
scheiden sich weiterhin in ihrer Reaktion auf ein Hin- 
dernis. Alle reagieren entweder dadurch, daB sie den 



sein kann, oder daB ein anderes Hindernis erkannt wird. 
Wenn ein zweites Hindernis erkannt wird, ist nicht klar, 
weiche Ausweichaktion vorgenommen werden solL 

Die hier beschriebene Steuervorrichtung fur eine an- 
getriebene Absperrungsplatte lost effektiv alle diese 
Probleme im Stand der Technik, auf eine relativ einfa- 
che und unaufwendige Weise. Obwohl sie fur komplexe 
angetriebene Fahrzeugabsperrungen ausgelegt ist, kann 
die Steuervorrichtung auch fur Steuersysteme fur auto- 
matische angetriebene Absperrungen in architektoni- 
schen Anwendungen, bei Flugzeugen oder dergleichen 
eingeseut werden. Die Vorrichtung ist unabhangig von 
der Form der Absperrplatte und gleichwertig wirksam 
bei gleitenden, schwingenden oder sich komplexer be- 
wegenden Platten. Sie kann auf verschiedenstartige 
Weise unmittelbar oder per Fernsteuerung betatigt 
werden, einschlieBlich: Beruhrungsstart, Auf- und Zu- 
fernsteuerung per SchlQsselanhanger, offnen und schlie- 
Ben per Knopfdruck von jeder beliebigen Stelle, sowie 
tibliche Betadgung per Handgriff. Das System erleich- 
tert die Koordination zwischen zwei oder mehreren An- 
triebssystemen(beispielsweise angetriebene Turangeln/ 
angetriebene SchloBverriegelung, angetriebene Stellzy- 
linder/angetriebene SchloBverriegelung usw.). Die Si- 
cherheitseinrichtungen der Vorrichtung sind auBeror- 
dentlich hoch entwickelt und nutzen eine Anpassungs- 
strategie, um eine hochgradig empfindliche Hindernis- 
erfassung zu ermdglichen und gleichzeitig fur Abwand- 
lungen in der Bauweise, nichtlineare Krafterfordernisse 
und Temperaturabhangigkeiten einen Ausgleich zu 
schaffen. Diese Anpassungsstrategie "lernt** effektiv die 
Krafteerfordernisse des SchlieBsystems fiir jeden ein- 
zelnen Punkt endang der Bewegungsbahn der Absperr- 
platte und ordnet diesen einen Sicherheitsspielraum zu. 
AuBerdem ermSglicht das Steuersystem der Absperr- 
platte, in vollig manueiler Weise bedient zu werden, falls 
der Antrieb hmktionsunfahig ist. 

DemgemaB bezieht sich die vorliegende Erfindung 
auf eine Steuervorrichtung fur eine Absperrplatte mit 
einer Platte, die dafOr ausgelegt ist, endang einer vorbe- 
stimmten Bewegungsbahn zum VerschlieBen einer Off- 
nung bewegt zu werden; mit Steuerungseinrichtungen, 
die einen Speicher umfassen, in welchem Informationen 
bezuglich der Kraftanforderungen zum Offnen oder 
SchlieBen der Absperrplatte an jedem Punkt entlang 
der vorbestimmten Bewegungsbahn gespeichert sind; 
mit ersten Betatigungseinrichtungen,die von den Steue- 
rungseinrichtungen angesteuert werden, um die Platte 
entlang der vorbestimmten Bewegungsbahn zwischen 
einer offenen Stellung und einer geschlossenen oder im 
wesentlichen geschlossenen Stellung zu bewegen; op- 
tional mit Eingreif mitt ein zur Kopplung oder Entkopp- 
lung der ersten Betatigungseinrichtung mit der Platte; 
optional mit zweiten Betatigungseinrichtungen, um die 
Platte von einer fast geschlossenen Stellung in eine voll- 
standig geschlossene Stellung zu bewegen; optional mit 
Vemegelungsvorrichtungen, um die Platte in der vollig 
geschlossenen Position festzulegen oder sie aus dieser 
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freizugeben, und optional rnh SchloBvorrichtungen, urn 
die Verriegelungsvorrichtungen abzuschlieBen oder 
aufzuschlieBen. 

GemaB einem anderen Aspekt der Erfindung wird die 
erste Betatignngseinrichtung veranlafit, eine Bewegung 5 
der Absperrplatte mittels eines oder mehreren der fol- 
genden Mittel einzuleiten: ein elektrisches Signal; ein 
Radiofrequenzsignal; ein Infrarotsignal; eine korperli- 
che Bewegung der Platte, 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung werden 10 
Einriehtungon vor g ejeaen, um Hindu ni&se hi dci B e 



gungsbahn der Platte zu erfassen, uhd Einrichtungen, 
um ein Signal an die Steuereinrichtungen abzugeben, 
um die Bewegung der Platte anzuhalten, umzukehren 
oder "freizugeben". Treigabe" der Platte bedeutet, daB 15 
alle aktiven Krafte von der Platte entfernt werden, so 
daB sie sich ohne Einschrankungen durch irgendwelche 
Antriebsmittel bewegen kann. 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung werden 
Einrichtungen vorgesehen, um die Betatigungskraft zu 20 
messen, die auf die Platte einwirkt; Einrichtungen, um 
die Position der Platte zu messen; optional weitere Ein- 
richtungen, um die Temperatur zu messen; Speicherein- 
richtungen, um Werte zu speichern, die von den Einrich- 
tungen zur Messung der Betatigungskraft und optional 25 
von Vorrichtungen zur Temperaturraessung abgeleitet 
wurden, sowie Werte bezuglich der Plattenposition, die 
von den Einrichtungen zur Messung der Plattenposition 
stammen; sowie Recheneinrichtungen, welche die Wer- 
te von den Messeinrichtungen und den Speichereinrich- 30 
tungen verarbeiten. 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung werden 
Recheneinrichtungen vorgesehen, um kontinuierlich die 
Information zu verandern, welche die zum Offnen oder 
SchlieBen der Absperrplatte an jedem Punkt entlang 35 
ihrer vorbestimmten Bewegungsbahn benotigte Kraft 
betreffen, in Obereinstimmung mit Messungen, die wah- 
rend des Offnens und SchlieBens der Platte gemacht 
wurden. 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung umf as- 40 
sen die Mittel zur Erfassung von Hindernissen: Einrich- 
tungen zur Kraftberechnung, Einrichtungen zur Berech- 
nung der ersten Ableitung der Kraft, und Vergleichsein- 
richtungen, um eine Kombination aus Kraft und erster 
Ableitung mit einer BezugsgrdBe zu vergleichen, die 45 
eine Funktion der Absperrplattenposition ist und in ei- 
ner Speichervorrichtung gespeichert ist. 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung beruht 
die Vergleichseinrichtung auf der Ableitung von Wer- 
ten, die von den Kraftmessungseinrichtungen kommen, 50 
als Funktion der Absperrplattenposition, wie in den 
Speichereinrichtungen gespeichert. 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung werden die 
Verriegelungseinrichtungen zur Freigabe der Absperr- 
platte mittels wenigstens einer mechanischen Einrich- 55 
tung oder eines eiektrischen Signals aktiviert 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung umf assen die 
mechanischen Einrichtungen einen Handgriff. 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung sind Mittel 
vorgesehen, um die automatische Bewegung der Platte 60 
auBer Kraft zu setzen, was der Platte ermdglicht, in 
einer teilweisen Ofrhungsstellung zu verbleiben. 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung werden Ein- 
richtungen vorgesehen, um die Ausldsung der Platten- 
bewegung in dem Falle einzuschranken, daB die korper- es 
liche Bewegung der Platte weniger als eine vorbestimm- 
te minimale Schwellenbewegung ausmachL 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung wird eine 



Steuervorrichtung fQr eine angetriebene Absperrungs- 
platte vorgesehen mit einer Absperrungsplatte, die zur 
Bewegung entlang einer vorbestimmten Bewegungs- 
bahn zur Abdeckung einer Offnung ausgelegt ist; mit 
Steuereinrichtungen, die einen Speicher umf assen, in 
welchem Informationen bezuglich der zum Offnen oder 
SchlieBen der Absperrplatte an jedem Punkt ihrer Be- 
wegungsbahn bendtigten Kraft gespeichert werden; mit 
ersten Betatigungseinrichtungen, die von der Steuerein- 
ric htung angesteuert werden, um die Platte entlang der 
vurbtiiillUlfflteH Bahn zwischen einer offenen SteUung 
und einer fast geschlossenen Stellung zu bewegen; mit 
Recheneinrichtungen, um die Informationen kontinuier- 
lich zu variieren, welche die zum Offnen oder SchlieBen 
der Platte an jedem Punkt entlang ihrer Bewegungs- 
bahn benotigte Energie betreffen, in Obereinstimmung 
mit Messungen, die wahrend des Offnens und Schlie- 
Bens der Platte gemacht wurden; und mit Einrichtungen, 
um Hindernisse in der Bewegungsbahn der Platte fest- 
zustellen und ein Signal an die Steuereinrichtungen ab- 
zugeben, um die Bewegung der Platte zu unterbrechen. 

Die Erfindung wird in grdBerem Detail unter Bezug- 
nahme auf die beigefGgten Zeichnungen erlautert, wel- 
che eine der Veranschaulichung dienende Ausftthrungs- 
form der Erfindung beschreiben, und wobei: 

Fig, 1 eine schematische Perspektivdarstellung einer 
Ausfuhrungsform der Erfindung ist, die eine Absperr- 
platte am hinteren Ende eines Personenkleinbusses 
zeigt; 

Fig. 2A eine detaillierte schematische Darsteilung be- 
stimmter Bauteile einer Ausfuhrungsform der Erfin- 
dung ist; 

Fig. 2B eine funktionale schematische Darsteilung 
bestimmter Bauteile einer Ausfuhrungsform der Erfin- 
dung ist; 

Fig. 3 eine schematische perspektivische Darsteilung 
einer abgewandelten Ausfuhrungsform der Erfindung 
ist, und eine Absperrplatte an der Seite eines Personen- 
kleinbusses zeigt; 

Fig. 4A eine Seitenansicht einer Ausfuhrungsform 
der Erfindung ist, die eine Absperrplatte in der geschlos- 
senen Position an der Seite eines typischen Kraftfahr- 
zeuges zeigt; 

Fig. 4B eine Ausfahrungsform gemaB Fig. 4A ist und 
die Absperrplatte in der vollig geoffneten Stellung 
zeigt; 

Fig. 5 eine perspektivische Ruckansicht einer alterna- 
tiven Ausfuhrungsform der Erfindung ist und eine Ab- 
sperrplatte am Kofferraum eines Kraftfahrzeuges zeigt; 

Fig. 6 ein Zustandsdiagramm darstellt, welches ver- 
schiedene Bef ehle und Zustande der Absperrplattenein- 
richtung gemaB einer Ausfuhrungsform der Erfindung 
zeigt; 

Kg. 7 A ausgewahlte numerische Turpositionen ent- 
lang der Bewegungsbahn einer typischen Absperrplatte 
zeigt; 

Fig. 7B verschiedene reprasentative gemessene Krafr 
te, und deren Ableitungen nach der Zeit als Funktion 
der Turstellung bei einer Ausfuhrungsform der Erfin- 
dung zeigt, und 

Fig.7C vier multidimensionale Anordnungen von 
Speichern in einer typischen Ausfuhrungsform der Er- 
findung illustriert 

Unter Bezugnahme auf Fig. 1, 2A und 2B wird eine 
Absperrplatte 1 zum VerschluB einer Offnung 2 benutzt 
und kann entlang einer vorbestimmten Bewegungsbahn 
bewegt werden, um die Offnung freizugeben. Eine erste 
Antriebseinrichtung 3 stent uber eine Eingreifvorrich- 
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tung 5 (wie beispielsweise eine Kupplung) und einen Kalibrierung wird beim erstmaligen Betrieb erreicht, 

Plattenbewegungsmechanismus 12 mit der Platte 1 in indem die Heckklappe soweit geoffhet wird, bis keine 

Verbindung. weitere Bewegung festgestellt werden kann, was als die 

Unter Bezugnahme auf Fig. 1 handeit es sich bei der vollstandig offene Stellung angenommen wird, und 

Platte 1 urn die Hecktur eines Kleinbusses, die mittels 5 nachfolgendes Schliefien der Heckklappe, bis die Betati- 

Angeln an der Oberkante der Heckplatte geoffnet wer- gungskraft eine vorbestimmte Grenze uberschreitet, 

den kann. Zwei Gaszylinder 21, jeweils an der linken und was als vollig geschlossene Stellung angenommen wird. 

rechten Seite, erstrecken sich zwischen einem Punkt an Wenn der Abstand zwischen der als vollig offen ange- 

der Heckklappe und dem Fahrzeugkorper. Die Zylinder nommenen und der als geschlossen angenommenen 

g e ben eine Stell kraftrdiepn der Ahw esenheit einer Be- to 2u\tong-imnMi*1fr*m9k4*Mm 

tatigungskraf t, die Heckklappe in die Offenstellung be- die geschlossene Stellung zu Null gesetzt und jede wei- 

wegt Bei der gezeigten AusfOhrungsfonn ist die erste tere gemessene Bewegung der Heckklappe bezuglich 

Betatigungseinrichtung ein eiektrischer Permanentma- dieses Nullpunktes gewertet. Periodische Kalibrierun- 

gnet-Gleichstrommotor 3. Eine Kupplung 5 (die Ein- gen kdnnen wfihrend des fiblichen Betriebes nach Be- 

greifvorrichtung) verbindet den Motor mit einer Auf- 15 darf vorgenommen werden. 

nahmetrommel 12 (dem Plattenbewegungsmechanis- Alternativen zu der dargestellten Ausfuhrungsform 

mus), am welche zwei Kabel 22 gewunden sind. Die der MeBvorrichtungen fur die Plattenstellung beruhen 

Kabel werden durch Kabelhulsen in solcher Weise zu auf dem Plattenbewegungsmechanismus und umfassen 

den rechten und linken Gaszylindern gefuhrt, daB eine bekannte Stellungs-MeBtechniken wie linear Variable 

Bewegung der Kabel in Richtung auf die Trommel die 20 Bewegungs-MeBwertwandler, Widerstands- und opti- 

Gaszylinder zum Zusaramenziehen veranlaBt, und die sche Techniken wie auch bekannte BewegungsmeB- 

Heckklappe zur Bewegung in die geschlossene Stellung techniken wie Tachometer, Servomotorpulse, und 

veranlaBt Drehung der Aufnahmetrommel 12 in eine DurchfluBmeBeinrichtungen, wenn der Plattenbewe- 

Richtung, die die Kabelmenge urn die Trommel herum gungsmechanismus zur Kraftubertragung eine Fhlssig- 

vergrdBert, bewegt also die Heckklappe in die SchlieB- 25 keitverwendet 

stellung- Eine Drehung der Aufnahmetrommel in eine Bei der veranschaulichten Ausfuhrungsform ist der 

Richtung, die die Menge des Kabels urn die Trommel Motorstrom der ersten Betatigungseinrichtung 6 ein gu- 

herum verringert, gestattet es den Gaszylindern 21, die tes MaB fur die BetStigungskraft auf die Platte. Alterna- 

Heckklappe 1 in die Offenstellung zu bewegen. Ohne tiven umfassen Druck-MeBwandler und Deflektions- 

daB eine v611ig "aktive" Betatigung ausgescWossen ist, 30 messungen an einem Defektionselement. 
zeigt diese AusfQhrungsform also eine Absperrplatte, Eine zweite Betatigungseinrichtung 4 ist bei der ver- ' 

die "passiv" von den KrSften der Gaszylinder geoffnet anschaulichenden Ausfuhrungsform vorgesehen und 

wird, und "aktiv" durch die Betatigungseinrichtung ge- betatigt, aus zwei Grunden, eine elektromagnetische 

schlossen wird. Jedoch ist die spezifische Ausfuhrungs- Verriegelungseinrichtung 8 der im Stand der Technik 

form des Plattenbewegungsmechanismus nicht be- 35 bekannten Art. Zum einen besteht im Fahrzeugbau die 

schrankt und kann jede geeignete Form annehmen. Notwendigkeit, daB Turen erheblichen Kraften wider- 

Bei der veranschaulichenden Ausfuhrungsform kann stehen kdnnen (typischerweise 4000 lbs), bevor sie un- 

die erste Betatigungseinrichtung 3, zusammen mit den freiwillig offhen. Ublicherweise wird dies durch die Ver- 

Gaszylindern 21, die Heckklappe 1 in die geschlossene wendung einer Verriegelung erreicht, die eine mechani- 

oder gedffnete Stellung bewegen. Freigabe der Kupp- 40 sche Struktur benutzt, um einen Verriegelungsstift 20 

lung 5 gestattet eine Bewegung der Heckklappe 1 durch daran zu hindern, aus der Verriegelung herauszutreten, 

die Gaszylinder. Die von diesen Gaszylindern bereitge- ohne daB vorher diese mechanische Struktur ausgelost 

stellte Kraft ist das bendtigte Minimum, um die Heck- worden ist Es ist durchaus mSglich, die erste Betati- 

klappe unter alien beliebigen Temperaturbedingungen, gungseinrichtung so auszugestalten, daB sie solchen ^ 

bei alien Ublichen Gewichtsbedingungen der Heckklap- 45 Kraften widerstehen kann, aber dies ist unndtig und ' 

pe (mit angesammeltem Schnee und ggf. zusatzlichen nicht kosteneffizient Zum anderen miissen Turen und 

Anbauteilen) und fiber die gesamte Lebensdauer des andere Absperrplatten gegen die Witterungseinwir- 

Fahrzeuges zuverlassig zu offnen. Jedoch ist die Kraft kung abgedichtet werden. Ublicherweise wird hierfur 

ausreichend klein, so daB die Heckklappe manuell beta- eine kompressible Dichtung verwendet, die erhebliche 

tigt werden kann, wenn die Kupplung auBer Eingriff isL 50 Kompressionskrafte erfordert Wenn die ersten Betati- 

Die Kupplung hat zwei hauptsachliche Zwecke: sie ge- gungsvorrichtungen so ausgelegt werden sollten, daB 

stattet die manuelle Betatigung der Absperrplatte sie bei der illustrierenden Ausfuhrungsform die Witte- 

(Heckklappe) und sie stellt eine sichere Strategic bereit, rungsdichtung komprimieren, wurde dies erforderlich 

um mit Hindernissen umzugehen. Eine Trennung der machen, daB die erste Betatigungseinrichtung sehr viel 

Kupplung beseitigt alle Antriebskrafte und fQhrt zu ei- 55 groBer ist, ebenso die Emgriffseinrichtungen und die 

ner sicheren Betriebsstellung. Dies wird vorgezogen, im Bewegungsmechanismen fur die Platte. Aus diesem 

Vergleichdamit,dieAbspenplatteanzuhaltencKierihre Grund werden zweite Betatigungseinrichtungen bzw. 

Bewegung umzukehreru eine angetriebene Verriegelungseinrichtung benutzt. Es 

Die MeBeinrichtungen 11 fur die Plattenposition be- versteht sich, daB ggf. die zweiten Antriebseinrichtun- 

stehen bei der veranschaulichenden Ausfuhrungsform 60 gen eme Mehrzahl von Antrieben umfassen kdnnen. 
aus Kerben entlang dem Umfang der Aufhahmetrom- Die zweite Antriebseinrichtung 4 umfaBt einen Posi- 

mel, deren Bewegung durch Verwendung eines Hall-Ef- tionssensor 25, der wenigstens einen von vier Betriebs- 

fektannaherungssensors (nicht gezeigt) erfaBt werden zustanden ermitteln kann: vollig geschlossen, vollig of- 

kann. Durch Zahlen, wieviele Kerben am Sensor vorbei- fen, in Ruhestellung und in einer zweiten Verriegelungs- 

laufen, und Erfassung ihrer Bewegungsrichtung wird die ©5 stellung. Diese Stellungen sind jedem bekannt, der sich 

Relativbewegung der Heckklappe gemessen. Durch im Bereich der Fahrzeugverriegelungen auskennt Die 

"Kalibrierung" der Heckklappenposition kann die Abso- veranschaulichte Ausfuhrungsform umfaBt Steuerungs- 

lutstellung der Heckklappe festgestellt werden. Diese einrichtungen 7, die weiter unten beschrieben werden, 
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welche die zweiten An&iebseinrichtungen 4 aus einem 
Betriebszustand in einen anderen uberfuhren, in koordi- 
nierter Weise bezQglich den Betriebszustanden der er- 
sten Antriebseinrichtungen 3, um einen zuverlassigen 
Betrieb zu ermoglichen. 

Wie bei herkommlichen Verriegelungen umfaBt die 
Ausfuhrungsform einen Handgriff 14, der optional mit 
der Verriegelung 8 uber geeignete mechanische Ein- 
richtungen so verbunden ist, daB eine Betatigung des 
Handgriff es die Verriegelung in die vollig gedffnete 
IMial l 



e£t, m& dei 1 optional knit emeniSchalter 24 
verbunden ist, welcher der Steuereinrichtung anzeigt, 
daB der Handgriff betatigt wird. 

Die Verriegelung 8 arbeitet im flbrigen wie eine ubli- 
che Verriegelung insofern, als das SchlieBen der Heck- 
klappe mit ausreichender Kraft, so daB der Verriege- 
lungsstift in den Verriegelungsmechanismus eintritt, den 
Verriegelungsmechanismus aus der Ruhestellung in ei- 
ne zweite Verriegelungsstellung bewegt und daB, wenn 
die SchlieBkraft weiterhin groB genug ist, der Verriege- 
lungsmechanismus von der zweiten Verriegelungsstel- 
lung in die vollig verriegelte Stellung und dann in die 
Ruhestellung bewegt wird. Die veranschaulichte Aus- 
fuhrungsform umfaBt einen SchloBmechanismus 17. Der 
SchloBmechanismus ist mit der Verriegelung in der be- 
kannten Weise verbunden. Der SchloBmechanismus hat 
zwei Zustande: abgeschlossen und aufgeschlossen. Im 
abgeschlossenen Zustand wird der Handgriff 14 daran 
gehindert, die Verriegelung 8 in die vollig geoffnete 
Stellung zu bewegen. Ein Schalter 23 ist im SchloBme- 
chanismus vorgesehen und zeigt der Steuereinrichtung 
7 den Zustand des SchloBmechanismus an. 

Die gezeigte Ausfiihrungsform umfaBt eine Steuer- 
einrichtung 7, die Verarbeitungseinrichtungen 10 und 
Speichereinrichtungen 9 umfaBt, welche Sensoreinrich- 
tungen uberwacht und auf Befehle anspricht Die 
Steuereinrichtung umfaBt einen Mikrokontroller, einen 
Speicher, Interface-Schaltungen, um Sensorsignale zur 
Verwendung durch den Mikrokontroller umzuwandeln, 
und Antriebselektronik, die Mikrokontroiler-Befehle in 
Signale umwandelt, welche von den Betatigungseinrich- 
tungen 3 und 4 aufgenommen werden. Die Befehle um- 
fassen die folgenden: 

1. offen/geschlossen (O/Q. Dieser Befehl gibt dem 
Kontroller an, daB die Heckklappe geschlossen sein 
sollte, wenn sie in der offenen Stellung ist. Im Um- 
kehrfall sollte die Heckklappe geoffnet werden. 

2. SchlieBen. Dieser Befehl zeigt dem Kontroller an, 
daB die Heckklappe in ihre geschlossene Stellung 
bewegt werden sollte. 

3. Offnen. Dieser Befehl zeigt dem Controller an, 
daB die Heckklappe in die geoffnete Stellung be- 
wegt werden sollte. 

4. AbschlieBen. Dieser Befehl zeigt dem Controller 
an, daB der SchloBmechanismus in den abgeschlos- 
senen Zustand bewegt werden soli. 

5. Auf schlieBen. Dieser Befehl zeigt dem Controller 
an, daB der SchloBmechanismus in die aufgeschlos- 
sene Stellung bewegt werden soil 

6. Gmndstellung (optional). Dies zeigt dem Cont- 
roller an, daB alle im Speicher behndlichen Werte 
nicht als anfangliche Einstellungswerte betrachtet 
werden sollen. 

7. Sperren. Dieser Befehl zeigt dem Controller an, 
daB, wahrend dieser Befehl aktiv ist, keine Betati- 
gungseinrichtung auf irgendeinen Befehl anspre- 
chen darf. 



Die gezeigte Ausfuhrungsform umfaBt verschiedene 
Einrichtungen, um Befehle an die Steuereinrichtungen 
zu geben. 

Der "offen/geschlossen"-Befehl kann abgegeben wer- 
5 den unter Verwendung eines Schlttsselanhangers 13 
oder eines Druckknopfschalters 18 an einer geeigneten 
Position. 

Der SchlieBbefehl kann abgegeben werden, indem die 
Heckklappe manuell in Richtung auf ihre geschlossene 
io Position bewegt wird wahrend sie sich in ihrer offenen 
Stellung befindet Wenn die Einrichtungen zur 



sung der Plattenstellung den Steuereinrichtungen anzei- 
gen, daB sich die Klappe mehr als um einen vorgegebe- 
nen Abstand von der offenen Stellung in Richtung auf 
15 die geschlossene Stellung bewegt hat, oder sich aus der 
offenen Stellung schneller als mit einer vorgegebenen 
Geschwindigkeit in Richtung auf die geschlossene Posi- 
tion bewegt hat, wahrend die Steuereinrichtung 7 den 
Betatigungseinrichtungen 3 und 4 nicht anzeigt, daB die 
20 Klappe sich bewegen sollte, wird der SchlieBbefehl ab- 
gegeben. 

Der Offnungsbefehl kann Uber den Handgriffschalter 
dadurch abgegeben werden, daB der Handgriff 14 beta- 
tigt wird, wenn sich das SchloB 17 im aufgeschlossenen 
25 Zustand befindet 

Die AbschlieB- und AufschlieBbefehle konnen mittels 
eines SchlGsselanhangers 13 oder eines Druckknopf- 
schalters 26 an geeigneter Stelle gegeben werden. 

Der Grundstellungsbefehl kann mittels eines Druck- 
30 knopfschalters 26 gegeben werden. Dieser Schalter 
kann den Controller ebenfalls angeben, daB ein Off- 
nungsbefehl und danach ein SchlieBbefehl abgegeben 
werden sollen, um einen Lernschritt zu vervollstandi- 
gen. Weiterhin kann der Grundstellungsbefehl abgege- 
35 ben werden, wenn zum ersten Mai Energie dem Cont- 
roller zugefOhrt wird. 

Der Sperrbefehl kann von einem Schalter 15 mit zwei 
stabilen Zustanden (Sperren und ubliche Operation) in 
geeigneter Weise abgegeben werden. Es ist vorgesehen, 
40 daB andere Fahrzeugzustande (wie beispielsweise: Au- 
tomatikschaltung im Zustand "Parken" oder: Geschwin- 
digkeit groBer als 2 Stundenkilometer) den Befehl aus- 
losen konnen. 

Die Fig. 2B zeigt, wie verschiedene Schalter, Senso- 
45 ren, Betatigungseinrichtungen und Eingriffseinrichtun- 
gen Signale aus dem Computer- Prozessor und dem 
Speicher erhalten und an diesen abgeben. 

Fig. 6 ist eine Zustandskarte, eine handliche Form, um 
"reaktive Systeme" wiederzugeben, d. h. Systeme, die in 
so Abhangigkeit vom gegenwartigen Systemzustand auf 
Befehle ansprechen. Zustandskarten entsprechen defini* 
tiven Zustandsdiagrammen, mit Zusatzen fur emgebet- 
tete Controller. Eine "Blase" entspricht einem Steue- 
rungszustand. Die °Bdgen M veranschaulichen die Bedin- 
55 gungen, die die Steuerung veranlassen, von einem Zu- 
stand in den nachsten uberzugehen. Blasen konnen an- 
dere Blasen einschlieBen (Zustande und Unterzustande) 
und Bogen von diesen einschlieBenden Zustanden kon- 
nen so angesehen werden, daB sie von jedem Unterzu- 
60 stand innerhalb des diesen einschlieBenden Zustandes 
kommen. Zwei Zusatze sind zu Illustrationszwecken bei 
den Symbolen 17 und 18 vorgesehen, welche Zustande 
und Aktrvitaten darstellen, die In line" mit anderen Zu- 
standsttbergangen vorgenommen werden. Ein weiterer 
65 Zusatz ist, daB jeder Zustand so angesehen wird, daB er 
von sich selbst in sich selbst Ubergeht (das ist der Grund- 
zustand) und die in der Blase angegebene Aktivitat aus- 
fuhrt Beim Ausfuhrungsbeispiel ereignen sich Zu- 
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standsfibergange alle 20 Millisekunden. 

Im folgenden wird beschrieben, wie die Steuerein- 
richtung 7 auf Kommandos und auf den aktuellen Zu- 
stand der Absperrvorrichtung anspricht und die Bewe- 
gung der Betatigungseinrichtungen koordiniert, wie in 
Fig. 6 gezeigt Die Bezugzeichen, die in der folgenden 
Diskussion benutzt werden, beziehen sich auf die Zu* 
stande, die in Fig. 6 dargestellt sind 

Es sei angenommen, daB die Heckklappe bereits seit 



lung ihre SchlieBsteilung erreicht geht die Steuerung in 
den Zustand 8 fiber und die Verriegelung bewegt sich in 
Richtung auf ihre Ruhestellung. Wenn sie die Ruhestel- 
lung erreicht, wird alle Aktivitat beendet und die Heck* 
5 klappe befindet sich in der stabilen SchlieBsteilung 7. 
Die vorausgegangene Darstellung geht von der An- 
nahme aus, daB die Heckklappe bereits seit einiger Zeit 
betrieben worden ist Im folgenden wird jetzt die Ar- 
beitsweise der Steuerung wahrend des ersten System- 



chen Betriebszustand 15 befindet Wird zu irgendeinem 
Zeitpunkt wahrend des fiblichen Betriebes der Sperrbe- 
fehl gegeben, geht die Steuerung in den Zustand 6 uber. 
In diesem gesperrten Zustand werden alle Befehle igno- 
riert, bis der Sperrbefehl zurfickgenommen wird. Bei 
der veranschaulichten Ausffihrungsform geht die Steue- 
rung nun in den Zustand 14 uber und die Verriegelung 
offnet sich, die Kupplung wird geschlossen und die erste 
Betatigungseinrichtung bewegt die Heckklappe in die 
gedffnete Stellung. 

Falls an irgendeinem Zeitpunkt des normalen Betrie- 
bes 15 der Abschliefibefehl gegeben wird, bewegt sich 
das SchloB in den abgeschlossenen Zustand 18. Wird zu 
irgendeinem Zeitpunkt wahrend des normalen Betrie- 
bes der AufschlieBbefehl gegeben, bewegt sich das 
SchloB in den aufgeschlossenen Zustand 17. 

Es sei angenommen, daB die Steuerung sich im nor- 
malen Betriebs zustand befindet und die Heckklappe 
sich nun in der geschlossenen Position 7 befindet Wird 
der Offnungsbefehl gegeben, geht die Steuerung in den 
Zustand 14 uber und der Controller bewegt die Verrie- 
gelung in die Offenstellung, betatigt die Kupplung und 
bewirkt, daB die erste Betatigungseinrichtung die Heck- 
klappe in die gedffnete Stellung bewegt Die Steuerung 
veriaBt dann den Zustand 14 und geht in den Zustand 13 
uber, wenn die Verriegelung ihre offene Stellung er- 
reicht Im Zustand 13 wird die erste Betatigungseinrich- 
tung kontinuierlich weiter betrieben, so daB die Heck- 
klappe sich weiter in die gedffnete Stellung bewegt 
Wenn die Heckklappe ihre vollig gedffnete Stellung er- 
reicht, geht die Steuerung in den Zustand 12 uber, die 
Verriegelung wird in die Ruhestellung bewegt und die 
Kupplung wird getrennt Wenn die Absperrvorrichtung 
ihre Ruhestellung erreicht, geht die Steuerung in den 
Zustand 11 fiber, wobei alle Aktivitaten aufh5ren und 
die Heckklappe in ihrer stabilen geoffneten Stellung 
steht 

Es sei angenommen, daB die Heckklappe in der geoff- 
neten Stellung steht, d. h. die Steuerung ist im Zustand 
11. Wird jetzt der SchlieBbefehl gegeben, geht die 
Steuerung in den Zustand 10 uber und die erste Betati- 
gungseinrichtung bewegt die Heckklappe in Richtung 
auf deren geschlossene Stellung. Dies dauert an, bis ent- 
weder ein Hindernis beobachtet wird oder die Heck- 
klappe ihre fast geschlossene Stellung erreicht und der 
Stift die Verriegelung in ihre zweite Verriegelungsstel- 
lung bewegt Wird ein Hindernis beobachtet, geht die 
Steuerung in den Zustand 13 uber und die erste Betati- 
gungseinrichtung bewegt die Heckklappe in ihre gedff- 
nete Stellung. Die Steuerung geht dann, wie oben be- 
schrieben, weiter im Zustand 13. Falls die Heckklappe 
jedoch ihre fast geschlossene Position erreicht, ohne 
daB ein Hindernis beobachtet wird, geht die Steuerung 
in den Zustand 9 und die Verriegelung bewegt sich in 
Richtung auf den SchlieBzustand. Dies zieht die Heck- 
klappe gegen die Abdichtung und stellt einen robusten 
Mechanismus bereit, der auBeren Kraften zur Offnung 
der Verriegelung entgegenwirkt Wenn die Verriege- 



Wenn dem System Energie zugeffihrt wird, beginnt 
die Steuerung im Zustand 1. Der Zustand 2 umfaBt alle 
Betriebszustande. Wenn daher der Schalter 16 zu ir- 
gendeinem Zeitpunkt wahrend des Betriebes betatigt 
15 wird, einschlieBlich des Sperrzustandes 6, geht die 
Steuerung in den Zustand 3 fiber. Zu diesem Zeitpunkt 
ist die Stellung der Heckklappe unbekannt und es ist 
auch nicht bekannt, ob der Stift von der Verriegelungs- 
vorrichtung eingefangen ist Wenn daher die Verriege- 
20 lung in Richtung auf den geoffneten Zustand bewegt 
wird, werden alle gespeicherten Informationen fiber die 
Merkmale der Heckklappenbewegung geldscht der 
Speicher wird mit einem tt ungfiltig"-Signal gefullt, und 
die erste Betatigungseinrichtung wird angetrieben, urn 
25 die Heckklappe in Richtung auf ihre offene Stellung zu 
bewegen. Sobald die Verriegelung den offenen Zustand 
erreicht geht die Steuerung in den Zustand 4 fiber. Die 
erste Betatigungseinrichtung bewegt nach wie vor die 
Heckklappe in Richtung auf ihre offene Stellung. 
30 Wenn die Bewegung der Heckklappe aufhort, wird 
angenommen, daB die Heckklappe in ihrer geoffneten 
Stellung steht (die Stellung ist kaUbriert) und die Steue- 
rung geht in den Zustand 5 fiber. Zu diesem Zeitpunkt 
wird die Verriegelung in Richtung auf ihre Grundstel- 
35 lung bewegt Wenn sie die Grundstellung erreicht, geht 
die Steuerung in den "normalen* Betriebszustand 6 fiber 
und fahrt mit dem Zustand 10 fort 

Ein wertvoller Aspekt der Erfindung umfaBt die Vor- 
richtung und das Verfahren zur Erfassung von Hinder- 
40 nissen. Im folgenden werden die Vorrichtung und das 
Verfahren hierfur beschrieben. 

Bei der veranschaulichenden Ausffihrungsform spei- 
chert der Speicher Informationen fiber die Betatigungs- 
kraft, die an jedem Punkt der Bewegungsbahn der 
45 Heckklappe entlang ihrer vorbestimmten Bewegungs- 
bahn n6tig ist um die Heckklappe zu schlieBen. Fig. 7A 
zeigt ausgewahlte numerische Tfirpositionen entlang 
der Bewegungsbahn einer typischen Absperrplatte. Die 
Fig. 7B zeigt reprasentative gemessene Heckklappen- 
50 krafte und deren Ableitungen nach der Zeit, als Funk- 
tion der Turposition, fur eine Ausfuhrungsfonn der Er- 
findung. Fig. 7C zeigt den Speicher und seine Beziehung 
zur Bewegung der Heckklappe. Werte werden in vier 
multidimensionalen Anordnungen gespeichert Die Di- 
55 mensionen der Anordnung sind Bewegungsrichtung 
und Position. Die Bewegungsrichtung ist Offnen oder 
SchlieBen. Die Position ist irgendeine Anzahl von Tei- 
lungen der vorgeschriebenen Bahn. Die erste Anord- 
nung reprasentiert die Betatigungskraft (fmem), die 
60 zweite reprasentiert die Zeitableitung der Betatigungs- 
kraft (dfmemX die dritte reprasentiert die Schwankung 
der Betatigungskraf tmessungen (vfmemX und die vierte 
reprasentiert die Schwankung der Messungen der Ab- 
leitung der Betatigungskraft nach der Zeit (vdfmem). 
65 Weitere gespeicherte Werte im Speicher umf assen die 
Anzahl der Heckklappenoffnungs- und -schlieBvorgan- 
ge, ohne die Erfassung eines Hindernisses, die Anzahl 
der erf aB ten Hindernisse, und die durchschnittliche Be* 
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tatigungskraft Ober die letzten n Minuten. 

Die folgende Diskussion geht davon aus, daB die 
Heckklappe betatigt wircL Sie setzt ein zum Zeitpunkt t, 
zu dem sich die Heckklappe im Teilbereich p ihres We- 
ges entlang der vorbestimmten Bahn befindet, und die 
Bewegungsrichtung der Heckklappe ist & Die Speicher- 
werte werden zur Ermittlung eines Hindernisses wie 
folgt benutzt: 



14 



eine sich andernde Umgebung anspricht Typischerwei- 
se sind diese Werte so gewahlt, daB kl, k3, k5 und k7 
sehr viel kleiner sind als k2, k4, k6 und k8. 

Variationen dieser Anpassungsformeln umfassen: Be- 
grenzung der maximalen Veranderung pro Berechnung 
auf einen Nennmaxialwert; und Hinzufugen von weite- 
ren Mittlungskonstanten (die k-Parameter), umeszu 
ermoglichen, daB MeBwerte, die kleiner als die gespei- 
_ . cherten Werte sind, die Anordnungen anders beeinflus- 

Ueffend e H e rkW fl nn^ct^it, 1 n 0 r„i,^- M ^*«r,„„^i;_ Wenn die gespeicherten Werte als "ungultig" mar- 

kiert sind, weil das System noch nicht betrieben worden 
ist, sind die Formeln wie folgt: 



liegende Heckklappenstellung und -richtung vergli 
chen, mit einer systemabhangigen Kombination der 
folgenden Bedingungen: 

— Die gegenwartige Kraft (f(d,t)) ist groBer als die 15 
im Speicher gespeicherte Kraft fur diese Heckklap- 
penposition (fmera[d,p]), und zwar urn eine Abwei- 
chung (f margin(d)). 

— Die gegenwartige Ableitung der Kraft nach der 
Zeit (df/dt(d,t)) ist groBer als die Zeitableitung der 2 o 
Kraft, die fur diese Heckklappenposition im Spei- 
cher gespeichert ist (dfmem(d,p)), und zwar um eine 
Abweichung (dfmargmfd)). 

— Die gegenwartige Kraft (f(d,t)) ist groBer als eine 



fmem[d,p] = f(d,p) 
dfmem[d,p] = df/dt(d,p) 
vfmem[d,p] = 0 
vdfmexn[d,p] = 0. 



Auf diese Weise kann das System die Merkmale der 
Heckklappe unmittelbar nach dem Zusammenbau ler- 
nen. Dies ermoglicht signifikante Schwankungen zwi- 

~ ~ v v- x -,„--o schen einem Produkt und dem nachsten, ohne daB die 

vorbestimmte absolute Maximalkraft (fmax(d)). 25 Leistungsfahigkeit des Produktes beeintrachtigt wird 
Diese Maximalkraft ist ein Maximum, das in kei- Wenn eine bestimmte Zusammenbauweise verlangt 
nem Fall uberschritten werden darf. daB die Produkte einander innerhalb bestimmter Tole- 

„ ranzen entsprechen, konnen die Anordnungswerte so 

Bei der beschnebenen Ausfuhrungsform ist die Ab- vorgewahlt werden, daB ein auBerhalb derToleranz lie- 
weichung emstellbar. Eine selbstverstandliche Ausdeh- 30 gendes Produkt beim ersten Betrieb ein Hindernis fest- 
nung dieses Konzeptes besteht darin, daB man die Ab- stellt, was den mit der Qualitatskontrolle befaBten Mit- 
weichungen (sowohl fmargin als auch dfmargin) als arbeitern anzeigt, daB das Produkt auBerhalb der Tole- 
Funktion von vfmem[d,p] und vdfmem[d,p] ausgestaltet. ranz liegt. Diese Technik uberpruft die Arbeit des Sy- 
Dies bedeutet, daB die Abweichung selbst eine Funktion stems, kalibriert das System und testet das mechanische 
der Position ist und bei jeder Position mit der Zeit vari- 35 System im Hinblick auf vorgegebene Toleranzen, in ei- 
nem Schritt, ohne die Notwendigkeit zusatzlicher Aus- 
rustungsteile. 

Zuletzt uberwacht die Steuereinrichtung die durch- 
schnittliche Arbeit der Betatigungseinrichtungen uber 



v«j«.w 4 * UMt Vl^l VO.ll" 

iert, wenn die Kraft variiert Wenn die Kraft bei der 
Position d,p die gleiche bei jedem Zyklus ist, wird die 
Abweichung kleiner und das System empfindlicher. 
Wenn die Kraft bei der Position d, p bei jedem Durch- 



_ - %», y jw^bxii j^ixi^n- 3L,iiiiiLiuciic atdch ucr oeiaugungseinncntungen uoer 

lauf sigmfikant anders 1st, wird die Abweichung dazu 40 eine lange Zeit (in Minuten). Sollte die Arbeitsspezifika- 



tendieren, groB zu bleiben. Die Abweichung ist be- 
grenzt, so daB sie nicht uber einen bestimmten Punkt 
hinaus anwachsen kann, und das Streben nach ihrer Ver- 
groBerung uber diesen Punkt hinaus zeigt einen Sy- 
stemf ehler an. 

Eine weitere Ausdehnung liegt darin, die gespeicher- 
ten Krafte (entweder eine oder beide von fmem(p) und 
dfmem(p)) als Funktion irgendeines auBeren Sensors 
(beispielsweise eines Temperatursensors) abzuwandeln, 



tion fur die Betatigungseinrichtung uberschritten wer- 
den, wird die Absperrplatte funktionslos in irgendeinem 
sicheren Zustand (bei der gezeigten Ausfuhrungsform: 
offen). Dies schutzt die Betatigungseinrichtung, ohne die 
45 Notwendigkeit zusatzlicher Aufwendungen fur das Sy- 
stem 

Die Wirkung dieser Hinderniserfassungstechnik liegt 
darin, daB eine dauernd wechselnde normale Betati- 
gungskraft fur die Offnung und das SchlieBen der Ab- 



v -jr-- 1 — .-^-wxwvi,., a^uvToiiucui, guiigaiuaii iui uie wnnung una aas ocniieuen aer Ab- 

um bekannte und vorhersehbare Umwelteinflusse zu 50 sperrplatte etabliert wird. Jede signifikante Kraft, die 



beriicksichtigen. 

Wenn die Anordnungen valide Daten enthalten, und 
die Steuereinrichtung kein Hindernis wahrend der 
Heckklappenbewegung feststellt, werden die Anord- 
nungen gemafi den folgenden Formeln verandert: 

fmem[d,p] = (kl x f(d,p) + k2 x fmem[d,p])/kl + k2 
dfmem[d,p] = (k3 x df/dt(d,p) + k4 x dfmem[d,pyk3 
+ k4 

vfmem[d,p] = (k5 
vfmem[d,p]/k5 -f- k6 
vdfmem[d,p] = (k7 
vfmem[d,p]/k7 + k8 

wobei kl, k2, k3, k4, k5, k6, k7 und k8 empirisch be- 
stimmt werden in Abhangigkeit von der Dynamik des 
Systems. Sie beeinflussen die Geschwindigkeit, mit wel- 
ch er das System lernt und daher, wie das System auf 



x (f(d,p)-fmem[d,p] + k6 x 
x (f(d,p)-fmem[d,p] + k8 x 



zur Betatigung der Platte auBerhalb dieser normalen 
Betatigungskraft erforderlich wird, wird so gewertet, 
daB sie auf einem Hindernis beruht Diese Technik er- 
moglicht eine maximale Empfindlichkeit, obwohl eine 
55 verlaBliche Betriebsweise gewahrleistet bleibt Obwohl 
die Erfindung die Wahrscheinlichkeit einer Fehlermitt- 
lung eines Hindernisses bei gegebener Empfindlichkeit 
vermindert, ist es eine wichtige Eigenschaft, daB sie es 
ermoglicht, mit der Fehlermittlung von Hindernissen 
60 fertig zu werden. Falls ungewohnliche Umstande dazu 
fahren, daB groBere Krafte benotigt werden, was dazu 
fuhrt, daB die Vorrichtung die Anwesenheit eines Hin- 
dernisses annimmt, erhoht die Lemtechnik die Wahr- 
scheinlichkeit, daB eine Wiederholung des Befehls zu 
65 einer erfolgreichen Offnung oder dem SchlieBen der 
Absperrplatte fuhren, weil die Anordnung zunehmende 
Krafte speichert, bis zu dem Punkt, an dem ein Hinder- 
nis angenommen wurde. 
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Es muB betont werden, dafi die geschilderte Ausfuh- 
rungsform ein passives Offnungssystem verwendet. Die 
Ausfuhrungsform verwendet Gaszylinder 21, die eine 
geeignet kleine Kraft auf ein Hindernis ausuben, wah- 
rend die Heckklappe gedffnet wird, so daB eine aktive 5 
Hinderniserkennung beim Offnen der Heckklappe nicht 
notig ist Die Erfindung eignet sich jedoch fur Systeme 
mit anderen Mechanismen zur Bewegung der Platte, die 
andere Charakteristika haben konnen. Die Statuskarte 
fcflm Aah * r Ahwwnhii ngen gegena ^r ^fewi, w ag 1ft 
in Fig. 6 dargestellt ist, wobei jedoch die grundlegenden 
Zusammenwirkungen der Betatigungseinrichtungen ge- 
m&B Fig. 6 gewahrt bleiben. Weiterhin ist das Verf ahren 
zur Erfassung von Hindernissen, wie beschrieben, glei- 
chennaBen anwendbar auf Systeme, die Absperrplatten 15 
aktiv offnen und schlieBen. Zusatzlich wird die Aus- 
weichaktion bei Feststellung eines Hindernisses sich mit 
dem Mechanismus fur die Plattenbewegung andern. Zu- 
letzt kann der Bewegungsmechanismus fur eine spezifl- 
sche Absperrplatte auf Temperatur und andere Urn- 20 
weltbedingungen ansprechen, die sich ieicht modelima- 
3ig darstellen lassen und daher in dem Algorithmus fur 
die Hinderniserfassung kompensiert werden konnen. 
Beispieisweise haben die Gaszylinder 21 in der darge- 
stellten Ausfuhrungsform eine starke und vorhersagba- 25 
re Temperaturempfindlichkeit. Zusitziiche Empfind- 
lichkeit bei der Hinderniserfassung kann erreicht wer- 
den, indem die Anordnungswerte gem&B der gegebenen 
Temperatur skaliert werden, wenn die Erfassung eines 
Hindernisses getestet wird, und die gemessenen Werte 30 
bezuglich der gegebenen Betriebstemperatur normali- 
siert werden, wenn die Anordnungswerte abgewandelt 
werden. 

Es wird auf der Hand liegen, daB es Abwandlungen 
gegenuber dem gezeigten Ausfuhrungsbeispiel gibt, die 35 
vom Kern der Erfindung nicht abweichen. Eine solche 
Beispiele sind im folgenden angegeben. 

Das Ausfiihrungsbeispiel der Fig. 1 zeigt einen Bewe- 
gungsmechanismus, der mit Kabeln, Kabeltrommeln 
und Gaszylindern arbeitet Eine alternative Ausfuh- 40 
rungsform kann ein nichtkomprimierbares Fluid zusam- 
men mit einer Pumpe und linearen pneumatischen oder 
hydraulischen Betatigungseinrichtungen verwenden, 
optional auch ein kompressibles Gas. In solch einer Aus- 
fuhrungsform wird die auf die Platte einwirkende Kraft 45 
mittels des Gas- oder Fluiddrucks gemessen. Die Plat- 
tenstellung kann aus dem FluB des nichtkomprimierba- 
ren Fluids abgeleitet werden oder sie kann, wie bei jeder 
Ausfuhrungsform, direkt gemessen werden. Bei dieser 
Ausfuhrungsform kann, wie auch bei den anderen Aus- 50 
fOhrungsformen, die Offnung der Platte aktiv oder pas- 
siv erfolgen. 

Fig. 3 zeigt einen Kleinbus mit einem anderen veran- 
schaulichenden Ausfuhrungsbeispiel, mit einer angetrie- 
benen Schiebetur 1 an der Seite. Die erste BetStigungs- 55 
einrichtung 3, die zweite Betatigungseinrichtung 4, der 
Bewegungsmechanismus 12 fur die Platte, die Steuer- 
einrichtung 7, die Eingreifvorrichtung 5, der Stellungs- 
sensor 11, die Verriegelung 8 und der Kraftsensor 6 sind 
gezeigt Der signifikanteste Unterschied un Betrieb der $o 
Steuervorrichtung in Fig. 3 gegenuber dem Ausfiih- 
rungsbeispiel der Fig. 2 ist die aktive Offnung der Platte, 
anstatt beispieisweise der Verwendung von Gaszylin- 
dern. 

Die Fig. 4A und 4B zeigen ein Fahrzeug mit einer 65 
ahnlichen angetriebenen Schiebetur. 

Fig. 5 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel mit Anwendung 
auf eine Kofferraumhaube eines Fahrzeugs. Der signifi- 



kante Unterschied gegenQber dem AusfQhrungsbeispiel 
der Fig. 2 ist das Fehlen einer Eingreifvorrichtung. 

Weitere Abwandlungen der Erfindung sind fur den 
Fachmann des Gebietes offensichtlich und konnen vor- 
genommen werden, ohne vom Wesen der Erfindung ab- 
zuweichen. 

Patentanspruche 



send: 

(a) eine Absperrplatte (1), die entlang einer 
vorbestimmten Bewegungsbahn bewegbar ist, 
um eine Offnung zu fiberdecken; 

(b) Betatigungseinrichtungen (3, 4X um die Ab- 
sperrplatte (1) entlang der vorbestimmten 
Bahn zwischen einer geaffheten Stellung und 
einer geschlossenen Stellung zu bewegen; 

(c) Steuereinrichtungen (7) mit einem Speicher 
(9), in welchem Informationen hinsichtlich der 
Kraft gespeichert werden konnen, die zum 
Offnen und SchlieBen der Absperrplatte (1) an 
jedem Punkt entlang ihrer Bewegungsbahn 
benotigt wird, wobei die Steuereinrichtungen 
(7) dazu ausgelegt sind, diese Informationen 
zur Erfassung von Hindernissen in der Bewe- 
gungsbahn der Absperrplatte (1) zu verwen- 
den und ein Signal an die Betatigungseinrich- 
tungen (3, 4) abzugeben, um die Bewegung der 
Absperrplatte (1) anzuhalten oder umzukeh- 
ren. 

2. Steuervorrichtung fur eine Absperrung, umfas- 
send: 

(a) eine Absperrplatte (1), die entlang einer 
vorbestimmten Bewegungsbahn bewegbar ist, 
um eine Offnung zu uberdecken; 

(b) erste Betatigungseinrichtungen (3) zur Be- 
wegung der Absperrplatte (1) entlang der vor- 
bestimmten Bahn zwischen einer geoffneten 
Stellung und einer fast geschlossenen Stellung; 

(c) zweite Betatigungseinrichtungen (4) zur 
Bewegung der Absperrplatte (1) von der fast 
geschlossenen Stellung in einer vollig ge- 
schlossene Stellung; 

(d) Verriegelungsvorrichtungen (8), um die Ab- 
sperrplatte (1) in der vSllig geschlossenen Po- 
sition zu halten oder die Absperrplatte (1) frei- 
zugeben; 

(e) Steuereinrichtungen (7), die die Funktion 
der ersten und zweiten Betatigungseinrichtun- 
gen (3, 4) und der Verriegelungsvorribhtung (8) 
koordinieren konnen. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, bei weicher die 
Einleitung der Bewegung der ersten und zweiten 
Betatigungseinrichtungen (3, 4) ausgelost werden 
von wenigstens einem der folgenden: 

(a) ein elektrisches Signal; 

(b) ein Radiofrequenzsignal; 

(c) ein Infrarotsignal; 

(d) eine korperliche Bewegung der Absperr- 
platte; 

(e) mechanische Einrichtungen. 

4. Eine Steuervorrichtung fur eine Absperrung, um- 
fassend: 

(a) eine Absperrplatte (1), die entlang einer 
vorbestimmten Bewegungsbahn bewegbar ist, 
um eine Offnung zu uberdecken; 

(b) erste Betatigungseinrichtungen (3) zur Be- 
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wegung der Ab^rrplatte (ijentlang der vor- 
bestimmten Bahn zwischen einer geoffneten 
Stellung und einer fast geschlossenen Stellung; 

(c) zweite Betaogungseinrichtungen (4) zur 
Bewegung der Absperrplatte (1) von der fast 5 
geschlossenen Stellung in einer vollig ge- 
schlossene Stellung; 

(d) Verriegelungsvorrichtungen (8), urn die Ab- 
sperrplatte (1) in der vollig geschlossenen Po- 
sition zu haltenoder die Absperrplatte (l)frei- 10 
zugeoen; " -- ■ - -— — 

(e) Steuereinrichtungen (7), die die Funktion 
der ersten und zweiten Betatigungseinrichtun- 
gen (3, 4) und der Verriegelungsvorrichtung (8) 
koordinieren kdnnen mit einem Speicher (9), in 15 
welchem Informationen hinsichtlich der Kraft 
gespeichert werden kdnnen, die zum Offhen 
und SchlieBen der Absperrplatte (1) an jedem 
Punkt entlang Direr Bewegungsbahn benotigt 
wird, wobei die Steuereinrichtungen (7) dazu 20 
ausgelegt sind, diese Informationen zur Erf as- 
sung von Hindernissen in der Bewegungsbahn 
der Absperrplatte (!) zu verwenden und ein 
Signal an die Betatigungseinrichtungen (3, 4) 
abzugeben, um die Bewegung der Absperr- 25 
platte (1) anzuhalten oder umzukehren. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, bei welcher die 
Einleitung der Bewegung der ersten und zweiten 
Betatigungseinrichtungen (3, 4) ausgelSst werden 
von wenigstens einem der folgenden: 

(a) ein elektrisches Signal; 

(b) ein Radiofrequenzsignal; 

(c) ein Infrarotsignal; 

(d) eine korperliche Bewegung der Absperr- 
platte; 

(e) mechanische Einrichtungen. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 1, 4 oder 5, wobei die 
Einrichtungen zur Erfassung von Hindernissen um- 
fassen: 

(a) Einrichtungen zur Berechnung und konti- 
nuierlichen Abwandlung einer Matrix von po- 
sition sbezogenen Informationen uber Krafte, 
basierend auf der gemessenen Kraft, die zur 
Offnung oder SchlieBung der Absperrung an 
jedem Punkt entlang der vorbestimmten Bahn 
benotigt wird; 

(b) Einrichtungen zum Vergleich der benotig- 
ten gemessenen Kraft mit der Matrix von posi- 
tionsbezogenen Informationen hinsichtlich 
Kraften an jedem Punkt der Bewegung der 
Absperrung entlang der vorbestimmten Bahn. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, bei welcher die 
Recheneinrichtung in der Lage ist, eine Matrix von 
positionsbezogenen Kraften zu berechnen und die 
erste Ableitung der Matrix von positionsbezoge- 55 
nen Kraften zu berechnen, basierend auf der ge- 
messenen Kraft, die zum Offnen oder SchlieBen der 
Absperrung an jedem Punkt entlang der vorbe- 
stimmten Bahn benotigt wird. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 6, wobei die Ver- 60 
gleichseinrichtung von der zeitlichen Anderung 
von Kraftmessungen an jedem Punkt entlang der 
vorbestimmten Bewegungsbahn abhangt 

9. Vorrichtung nach Anspruch 3 oder 5, bei welcher 
die mechanischen Einrichtungen einen Handgriff 65 
umfassen. 

10. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 9, 
bei welcher die Steuereinrichtung eine manuelle 
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Bewegung der Absperrplatte entlang der vorbe- 
stimmten Bewegungsbahn von einer geoffneten 
Stellung zu einer vollig geschlossenen Stellung ge- 
statten. 

1 1 . Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 10, 
mit Einrichtungen, um die automatische Bewegung 
der Absperrplatte auBer Kraft zu setzen und der 
Absperrung zu ermdglichen, teilweise offen zu blei- 
ben. 

12. Vorrichtung nach eine m der Anspruc he 1 bis J J, 
niit einem SchToS, welcAe^elelcttiscirbder mecha- " 
nisch den Betrieb der Betatigungseinrichtungen (3, 
4) verhindert 

13. Vorrichtung nach Anspruch 1 und 4 bis 12, wei- 
terhin ausgestattet mit Berechnungseinrichtungen, 
um die gespeicherten Kraftinformationen bezug- 
lich der Betriebsumgebung, und aus der Betriebs- 
umgebung, hinsichtlich gemessenen Bedingungen, 
wie beispielweise der Temperatur, zu normalisie- 
ren. 

14. Vorrichtung nach Anspruch 1 und 4 bis 13, wei- 
terhin ausgestattet mit Berechnungseinrichtungen, 
um Krafte auf einen festgelegten vorbestimmten 
Maximalwert zu begrenzen. 
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